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Priifungsantrag gem. § 44 PatG ist gestelit 

(§4) Elektromotorischer Wagen fur Kinder 

® Der elektromotorische Wagen fur Kinder enthalt zwei 
Paare Vorder- und Hinterrader (34 und 36), die auf einer 
Bodenplatte eines Wagenaufbaus (10) angeordnet werden. 
Em Sitz (12) mit einer FuSbank (16) und einem Fahrersitz (14) 
wird auf einer oberen Seite das Wagenaufbaus (10) festge- 
legt. Ein elektrischer Antriebsmotor (54) wird im Wagenauf- 
bau (10) angeordnet zum Erzeugen einer Antriebskraft, die 
zum automatischen Betreiben des Wagens notwendig ist 
Eine Antnebseinheit (52) ist angepa&t zum automatischen 
Botreiben des Wagens auf der Basis der Antriebskraft und 
zum automatischen Drehen des Wagens in die Fahrrichtung 
unter emer vollstandigen Belastung des Motors, die auf- 
grund eines Hindernisses zunimmt. Eine aufladbare Batterie 
(108) wird zum Zufuhren der Betriebsspannung zum Wagen- 
aufbau (10) vorgesehen. Der Wagen enthalt ferner eine 
Steuerscnaltung (110) zum Steuern der Wagengeschwindig- 
keit und zim Er-»o*jg«n verpchiedener Melodien ,n 
d.ont die Steuerscnaltung (110) zum Erfassen einer Ob»rla- 
. dung und einer vollstandigen Entladung der Batterie ()Gb) 
Vrrr : : .-voise wird der V.V.^.ia'jfbau (10) mit einer L«*;. . - 
neit (25) versehen, welche ein Lenkrad (28) zum Lenken des ' 
Wagens, eine Lenkwelle (30) mit einem Federaufnahmer?um 
(46), in nern eine LenkkraftQbertragungsfeder (40) en.thalten 
ist und ein erstes und ein zweites getriebenes Zahnrad (42 
und 44) umfaSt, die mit der Lenkwelle (30) zusammenwirken. 
In der Antriebseinheit (52) wird ein Zahnrad (74) an eh.em 
cberwn Umfang des ... 
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Db Erfinc'iv.g betriift -iner. J ;':*rcmotorischen Wa- 
gen fiir Kinder, insbesondere eir.en elektromotorischen . 
Wagetu der durch eine Antriebsdnheit fortbewegt wird, 5 
welche mit einem elektrischcn Motor betrieben wird 
und der automatisch gedreht wird, wenn ein Wagenauf- 
bau ein Hin'temis berObrt. 

Heuizutage werden terse' .'edliche Spieizeugautos 
angeboten, die manuell oder automatisch fahren. In ei- 10 
nem derartigen, manuell betreibbaren Auto werden die 
Vorder- und Hinterr&der an d^ jcweiligen Enden von 
vorne- und hintenliegenden WJlien montiert, welche in 
ciner Bodenplatte elnes Autos angeordnet sind. Eine 
Lenkeinhek wird an-jep . »t, so ■■ ') <br Autoautbau ge- 15 
dreht wird und AntriebiMiitte* vie beispielsweise ein 
PedrAdvtr.cn zymBetre:'- v.cb *■?•. 

Mit ek*em derartigen AuFoau :Iu-z3 maiiut ;i betricbe- 
nea Autos kann, wenn die Aatriebseinheit manuell 
durch die Beinkraft eines Kindes betrieben wird, das 20 
Auto vorwartsbewegt werden. Die Richtung des Autos 
kann mittels steuerbarer Rader. verandert werden. Folg- 
lich hangt die Autogeschwindigkeit von der Kraft ab, 
die auf die Antriebsmittei wirkt Daraus resultiert aber 
cine Begrenzung der Autogeschwindigkeit, wodurch 25 
das Kind eine Abneigung gege nuber dem Auto empfin- 
den kann. Ferner ist es schwierig, falls das Auto grdBer 
dimensioniert ist, in einern begrenzten Raum, beispiels- 
weise in einem Kinderzimmer oder dergleichen zu fah- 
ren. Zudem kann, wenn die Antriebseinheit des Autos 30 
durch die Beine des Kindes betrieben wird, ein kleines 
(schwaches) Kind das Auto nicht vorwaYtsbewegen, da 
eine entsprechend groBe Kraft notwendig ist, urn das 
Auto anzutreiben. 

Alternativ kann ein automatisch betreibbares Auto 35 
vorgesehen werden, das einen Elektromotor zum An- 
treiben der Rader aufweist, welcher durch eine Batterie 
versorgt wird. D. h., das automatische Auto ist derart 
aufgebaut, daB das Auto automatisch mittels des Elek- 
tromotors fShrt, wShrend es in eine Richtung durch das 40 
Lenkrad gesteuert wird. 

Mit dem wie oben beschrieben konstruierten Auto 
kann jedoch, wenn das Kind im Auto das Lenkrad unge- 
schickt betatigt, das Auto nicht korrekt gedreht werden, 
so daB eine Kollision mit Hindernissen bewirkt wird. 45 
Entsprechend dem Aufbau des automatischen Autos 
wird, wenn das Auto sich in einem stationaren Zustand 
befindet, das Auto in keine Richtung gedreht, seibst 
wenn auf das Lenkrad eingewirkt wird. Wenn ferner das 
Auto durch Hindernisse gestdrt wird, muB der Fahrer 50 
aus dem Auto steigen und es kunstlich (von Hand) dre- 
hen, woraus ein Nachteii in der Verwendung des Autos 
resultiert Zudem wird, wenn das Auto durch Hindernis- 
se gestdrt wird und automatisch m eine Richtung ge- 
dreht wird, der Elektromotor der als Antriebsquelle 55 
dient, iiberlastet Jedoch wird nicht nur der Motor, son- 
d'ern es werden auch Komponenten des Autos bescha- 
d ; rn, ?.ufcrund der Oberlastung d\z auf das Auto ein- 
■'.r.tL. CLi.-ii^elug sjJ.gi auch ..■ Eiicrglt-V'jit ranch 
d:i: Batterie an, welche die Betri-j.-spannung dem Auto go 
rv !\rt, vodurch die I.^ns^ * ■ ; T er Battle verrin- 
gert wird. 

Statt dessen wurde ein Kinderwagen zum Beruhigen 
eines schreienden Kindes vorg^ehlagea Der Aufbau 
eines derartigen Kinderwagens ::t so gestaltet, daB der 65 
Wa^en vom Boden mit einer konstanien Hohe durch ein 
Scif ;c!:T dergleichen a ifgehangtund durch gckrummte 
Tv&gsrtte mente getragen wird, die an dessen jeweiiigen 



unteren Seiten befestigt werden. 

Bei diesem Aufbau muB der Kinderwagen, in dem ein 
Baby oder KJeinkind transportiert wird, kunstlich durch 
einen "Aufpasser" bewegt werden. Es ist folgiich nach- 
teilig, daB ein Assistent notwendig ist, urn den Kinder- 
wa^en zu b^wegen. 

Ziel der Erfindung ist es, einen verbesserten elektro- 
motorischen Wagen fiir Kinder vorzusehen, in dem ein 
Elektromotor zum Antreiben eingesetzt wird, der durch 
eine Steuereinheit fur das automatische Betreiben aes 
Autos entlang einer envQnschten Richtung gesteuert 
wird, die durch eine Steuereinheit festgesetzt wird, und 
der ein Hindernis umgehen kann,' das in dessen Fahrt- 
richtung positioniert ist, seibst wenn ein Hauptaufbau 
dz$ Autos d ::s H indernis b erilhr t 

Ein vveiteres Ziel der Erfindung besteht darin, ein 
elektromotorisches Auto fur Kinder vorzusehen, das 
wie ein Kin^r vc^.en ausgefuhrt wird und sich automa- 
tisch in eine Fahrxichtung dreht, wenn der Autoaufbau 
Hindernisse beriihrt 

Ferner besteht ein Ziel der Erfindung darin, ein elek- 
tromotorisches Auto vorzusehen, das eine elektrische 
Steuereinheit aufweist, die die Geschwindigkeit eines 
als Antriebsquelle dienenden Elektromotors steuert, 
welche die Belastung uberpritft, die auf den Motor zum 
Antreiben des Autos einwirkt, die verschiedene Melo- 
dien erzeugt, welche den Autobetriebszustand repra- 
sentieren und die ein Oberladen und voilstandiges Ent- 
laden einer aufladbaren Batterie verhindert, die dem 
Auto Betriebsspannung zuf uhrt 

Urn vorgenannte Ziele zu erreichen, wird gemSB ei- 
nem bevorzugten Ausfuhrungsbeispiel der Erfindung 
ein elektromotorischer Wagen fUr Kinder vorgesehen, 
mit: 

einem Wagenaufbau, der ein paar Vorderrader und Hin- 
terr^der aufweist, die an vorderen und hinteren Wellen 
von dessen Bodenplatte befestigt werden, wobei die Ra- 
der beliebig angetrieben werden, zum Fortbewegen des 
Wagens, die Vorderrader in einer beriihrungslosen Be- 
ziehung mit dem Boden stehen und die HinterrEder den 
Boden beruhren, 

einem Fahrsitz fiir einen Wagenfuhrer, wobei der Sitz 
auf einer oberen Seite des Wagenaufbaus angeordnet 
wird, .. 
Lenkmitteln, die ein Lenkrad aufweisen, zum Andern 
der Wagenfahrrichtung, sowie Lenkkraftiibertragungs- 
mitteln zum Empfangen der Lenkkraft, die durch das 
Lenkrad erzeugt wird, wobei das Lenkrad an einer vor- 
deren Seite des Fahrsitzes angeordnet wird, 
eletktromotorischen Antriebsmitteln, die in den Wagen- 
aufbau eingebaut sind, urn eine Antriebskraft zu erzeu- 
gen, die fur das Fortbewegen des Wagens notwendig ist, 
Antriebsmitteln zum Betreiben des Wagens entlang der 
Richtung, die durch das Lenkrad gesteuert wird und 
zum automatischen Andern der Wagenfahrrichtung vor 
einer erhohten Belastung auf den Wagenaufbau, 
aufladbaren Energiezufuhrmitteln zum ZufQhren der 
Betriebssnannung zu dem Wagen und 

tt;**.*. ". :;a Erzeugcn verr*hied^ner Wdc^^n 
beim Betreiben der, Wagens, betm Verandern der Ge- 
schwir;di?!:eit d^r elnktrischen Antriebsmittei unci beip 
Festiegen aes Uberladens und totalen Enda^«:i.a 
Energiezufuhrmittel. 

GemaB einsm bevorzugten Aspekt der Erfindurg 
enthalten die Steuermittel ferner eiB Lenkrad zum Stea- 
ern des Wagenaufbaus, eine Lenkwelle, die integrierend 
mit dem Lenkrc*d verbunden wird und das Lenkkraft- 
ubfcrtriigur.gsui'jin^nt aufweist, das mit dtr Lenkwelle 
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zum Obertragen der Lenkkraft vom Lenkrad zu den 
Antriebsmitteln verbunden wird, sowie ein erstes getrie- 
benes Zahnrad, das in ein unteres Ende der Lenkwelle 
rest eingreift und 

ein zweites getriebenes Zahnrad zum Obertragen der 
Lenkkraft vom Lenkrad zu den Antriebsmitteln und 
zum Obertragen der Antriebskraft von den Antriebs- 
mitteln zum Lenkrad. 

GemaB einem weiteren Aspekt umfassen die An- 
triebsmittel ein groBes Zahnrad, das in ein kieines Zahn- 
rad eingreift, welches auf einer Antriebsweiie des eiek- 
tronischen Antriebsmotors befestigt wird, zum Obertra- 
gen der Antriebskraft von d?m Rotor, v/obei das groBe 
Zahnrad aus einem spiralfdrmigen Zahnrad zusammen- 
gesetzt ist.und das kleine Zahnrad aus <. ; n-m Schnek- 
kenrad besteht, einem horizontalen und einem vertika- 
len Kegelradgetriebe, die in einer gegenseitig gekreuz- 
ten bzw. zueinander ssokrechten Richt;-r.T emgreifen 
und mittels einer Welle rotfort werde::, die rest an dem 
groBen Zahnrad befestigt wird, ein paar lenkbarer Ra- 
der, die an den jeweiligen Enden einer Vortriebsachse 
montiert werden und durch die Kegelradgetriebe ange- 
trieben werden, wobei die Vortriebsachse fest ange- 
bracht wird durch einen Mittelpunkt des vertikalen Ke- 
gelradgetriebes; und ein Gehause mit einer Wellenein- 
fugetiffnung, die am Mittelpunkt von einem oberen Vor- 
sprung davon gebildet wird, einem Zahnrad, das an ei- 
nem Umfang des oberen Vorsprungs festgelegt wird, 
sowie einer Vortriebsachseeinfugedffnung die an einer 
vorgegebenen Position an einer unteren Seite davon 
ausgebildet wird, wobei das Zahnrad am Umfang in das 
zweite getriebene Zahnrad der Lenkmittel eingreift und 
die Kegelradgetriebe in dem Gehause aufgenommen 
werden, wobei das Gehause durch die Beiastung der 
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eiektrischen Antriebsmitteln, die in den Wagenaufbau 
eingebaut sind, zum Erzeugen einer Antriebskraft, die 
notwendig ist fur das Fortbewegen des Wagens; 
Antriebsmitteln z freien Fortbewegen r>- Wagens 
und zum automatischen Andern der Wagenfahrrichtung 
vor dem Ansteigen Beiastung des Wagenaufbau: in 
der ge&enwarii^n Wagenfahrrichtung, aufladbarcn 
Energiezufuhrmittcin, zum Zufuhren der Betriebsspan- 
nurg m\ dem Wa£. -.« und Steuerrnitteln zum Erzeugen 
verschiedener Melodien beim Betreiben des Wagen, 
beim Vcrandern der Geschwindigkeit der eiektrischen 
Antriebsmittel und beim Festlegen des Oberladens und 
total en Entiadens der EnergiezufuhrmitteL 

Erfindungsgemafi umfassen die Antriebsmittel ein 
15 groBes Zahnrad. das in ein kieines Zahnrad eingreift, 
welches auf einer Antriebsweiie des elektronischen An- 
triebsmotors befestigt wird, zum Obertragen der An- 
tciebokrsit von d_\ : K ntriebsmitteln, ?:ob<ji :':is gro3s 
.Zahnrad aus ei:ic:n soh aiformigen Zabnrai zu^amnua- 
gesetzt ist und das ideine Zahnrad aus einem Schnek- 
kenrad besteht, sowie einem horizontalen und einem 
vertikalen Kegelradgetriebe, die in einer gegenseitig ge- 
kreuzten bzw. zueinander senkrechten Rich tung ein- 
greifen und mittels einer Welle rotiert werden, die fest 
an dem groBen Zahnrad befestigt wird, ein paar lenkba- 
rer Rader, die an den jeweiligen Enden einer Vortriebs- 
achse montiert werden und durch die Kugelradgetriebe 
angetrieben werden, wobei die Vortriebsachse fest an- 
gebracht wird durch einen Mittelpunkt des vertikalen 
Kegelradgetriebes; und ein Gehause mit einer Weilen- 
einfugeoffming, die am Mittelpunkt von einem oberen 
Vorsprung davon gebildet wird, einem gezahnten Zahn- 
rad, das an einem Umfang des oberen Vorsprungs fest- 
gelegt wird, sowie einer Vortriebsachseeinfugeoffnung, 
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lenkbaren RSder gedreht wird, die zunimmt, wenn der 35 die an einer vorgegebenen Position an einer unteren 



Wagen durch Hindernisse beeinfluBt wird. 

Vorzugsweise umfaBt der Fahrsitz einen Sitz fur den 
Fahrer, eine FuBbank an einer vorderen Seite des Sitzes, 
welcher durch ein Trenneiement unterteilt wird, und 
eine Sitz-Rtickenlehne, die an einer hinteren Seite des 
Sitzes ausgebildet wird 

Die Steuermittel gemSB der Erfindung umfassen ei- 
nen Oszillator zum Erzeugen eines zyklischen Ladesi- 
gnals fur die Energiezufuhrmittel, einen Oberlade- 
schutzschaltungsbereich zum Erfassen eines iiberladen- 
en Zustandes der Energiezufuhrmittel, einen Ladezu- 
standdetektor zum Prufen des Ladebetriebszustandes 
der Energiezufuhrmittel, eine Geschwindigkeitssteuer- 
einrichtung zum Festsetzen der Geschwindigkeit der 
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Seite davon ausgebildet wird, wobei die Kegelradgetrie- 
be in dem Gehause aufgenommen werden und das Ge- 
hause durch die Beiastung der lenkbaren Rader gedreht 
wird, die 2*inimmt, wenn der Wagen durch Hindernisse 
beeinfluBt wird. 

Vorzugsweise umfaBt der Fahrsitz einen Sitz fur den 
Fahrer, eine FuBbank an der vorderen Seite des Sitzes, 
welche durch ein Trenneiement unterteilt wird und ein 
Sitz-Ruckenlehne, die an einer hinteren Seite des Sitzes 
ausgebildet wird 

^ In einer erfindungsgemaBen Weiterbildung umfassen 
die Steuermittel einen Oszillator zum Erzeugen eines 
zyklischen Ladesignals fur die Energiezufuhrmittel, ei- 
nen Oberladeschutzschaltungsbereich zum Erfassen ei- 



elektrischen Antriebsmittel, einen Microprozessor zum 50 nes uberladenen Zustands der Energiezufuhrmittel, eine 



Erzeugen verschiedener Melodien bei Betrieb des Wa- 
gens und zur Ausgabe eines Steuersignales fur das An- 
treiben der eiektrischen Antriebsmittel, Ansteuermittel 
zum Antreiben der eiektrischen Antriebsmittel, die 
durch den Mikroprozessor gesteuert werden und einen 
vollstandig Entladedetektor zum Erfassen eines voll- 
standig entladenen Zustandes der EnergiezufuhrmitteL 

GemaB einem anderen Ausfuhrungsbeispiel der Er- 
findu^e wird ein eiektromotorischer Wagen vom Typ 
eines Ajn^ervvafedus vorgesehen, mit c\nc,xi V/agena^f- 
bau, der ein paar Vorderriider aufweist, die an beiden 
Enden an einer vorderen und hinteren Weiie befestigt 
werden sowie ein paar Hinterrader, die an beiden Enden 
einer hinteren Welle montiert werden, wobei die Vor- 
derrader in einer beruhrungsiosen Beziehung mit dem 
Boden stehen wahrend die Hinterrader den Boden be- 
riihren; 

einem Bett, das ein Sitz-Ruckenlehne aufwekt; 



Ladezustandsdetektor zum Prfifen des Ladebetriebszu- 
standes der Energiezufuhrmittel, eine Geschwindig- 
keitssteueremrichtung zum Festsetzen der Geschwin- 
digkeit der eiektrischen Antriebsmittel, einen Micropro- 
55 zessor zum Erzeugen verschiedener Melodien bei Be- 
trieb des Wagens und zur Ausgabe eines Steuersignals 
fur das Antreiben der eiektrischen Antriebsmittel, An- 
steuermittel zum Antreiben der eiektrischen Antriebs- 
mittel, die durch den MS T :-oprozessor gestsuert vverd-*n, 
60 einen vclotand 5 ;; .^.iedc:ektor zum Erfassen ei- 
nes vollstandig entladenen Zustandes der Energiezu- 
fuhrmittel 

Mit der wie oben heschrieben konstruierten Erfin- 
dung, fahrt das eleWomotorische Auto durch einen 
65 eiektromotorischen Ajitriebsmotor, der als elektrisches 
Antriebsmittel dient mit einer Meiodie, die unter der 
Steuerung ernes Mik::.p ozessors erzeugt wird. Wenn 
das Auio durch HiiiJ«:rnisi>e hceLnfluBt wild, die in 
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Fahrtrichtung positioniert sind und ein iibermaBig gro- 
Qes Drehmoment an die Verbindung des horizontalen 
und vertikalen Kegeiradgetriebes aufgebracht wird, 
wird das die steuerbaren Rader enthaitende Gehause 
vollstandig rotiert, in eine Richtung, in der sich das Mo- 5 
mentverringert 

Obige und andere Ziele, Merkmale und Vorteile der 
Erfindung werden aus der nachfolgencen Beschreibung 
in Verbindung mit den beigefilgten Zeichnungen er- 
sichtiich.Eszdgt: 10 

Fig. 1 eine perspektivische Ansicht, die scbematisch 
eine Erschetnungsform eines elektromotorischen Wa- 
gens far Kinder darstelit gernaG einem bevorzugten 
Ausfuhrungsbeispiel der Erfindung; 

Fig, 2 tmi' ssitliche Querschnittsansicht eines Wa- 15 
gens, der in Fig. 1 dargesteilt ist; 

Fig. 3 erne auseinandergezogene perspektivische An- 
sicht einer Lvakemheit, di j in Fig. 2 dargesteilt isc; 

Fig. 4 eine auseinandergezogene perspektivische An- 
sicht einer Antriebseinheit, die in Fig. 2 dargesteilt ist; 20 

Fig. 5 eine vergroBerte Querschnittsansicht eines 
-Hauptteils eines-Verbindungsstuckes der Lenk-.und der 
Antriebseinheit die in den Fig. 3 und 4 dargesteilt sind; 

Fig. 6 ein Schaltungsdiagrarnm einer elektrischen 
Schaltung fiir den erfindungsgemaBen Wagen; 25 

Fig. 7 ein detailliertes Schaltungsdiagrarnm einer 
Steuerschaltung, die in Fig. 6 dargesteilt ist; 

Fig. 8 eine perspektivische Ansicht, die schematische 
eine Erscheinungsform eines elektromotorischen Wa- 
gens vom Typ eines Kinderwagens fur Kleinkinder dar- 30 
stellt, gemaB eines andcren- Ausftthrungsbeispiels der 
Erfindung; 

Fig. 9 eine schematische Ansicht, die ein modifiziertes 
Beispiel eines Wagens von Fig. 8 darstelit und 

Fig. 10 eine schematische Settenansicht einer An- 35 
treibseinheit des AusfClhrungsbeispieles, die in Fig. 8 
dargesteilt ist. 

Nachfolgend werden bevorzugte Ausfilhrungsbei- 
spiele der Erfindung detaillierter mit Bezug auf die bei- 
gef Ugten Zeichnungen beschrieben. 40 

Bezugnehmend auf Fig. 1, die eine schematische Er- 
scheinungsform eines elektromotorischen Wagens ge- 
maB einem Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung darstelit, 
beziffert Bezugszeichen 10, einen Aufbau eines elektro- 
motorischen Wagens. Der Wagenaufbau 10 weist eine 45 
Fahrcrsitz 12 auf, der im Hinterteil an dessen oberen 
Seite festgelegt wird. Der Lenksitz 12 enthalt einen Sitz 
14, auf dem ein Fahrer oder ein Kind ein Lenkrad steu- 
crn kann, wie spater beschrieben wird- An einer vorde- 
ren Seite des Sitzes 14 wird eine FuBbank 16 mit einer 50 
konstanten H6he, bezogen auf das obere Niveau des 
Sitzes 14 durch ein Trennelement 18 unterteilt und ein 
Sitzruckenlehne 20 an der Ruckseite des Sitzes 14 aus- 
gebildet. Auf einer Frontplatte (nicht dargesteilt) an der 
Vorderseite des Sitzes 14 werden ein Ein/Aus-Schalter 55 
22 und ein Geschwindigkeitsteuerbarer Schalter 24 an- 
geordnet, zum Einstellen einer Geschwindigkeit eines 
elektrischen Motorantriebes, der als elektrisches An- 
tri^bsnuael dient. Ar, clnun Umfang des Auto- 

aufbaus 10 wird ein schlagabsorbiercndes Element 32 6 o 
vorgesehen, das beispielswei^i ~us Gummi hergestellt 
wird, so daB ein Schlag absorbiert wird, der auf den 
Wagen 10 beim kolltdieren mit Hindernissen iibertragen 
wird, und eine Besehadigung des Autos vermieden wird. 

Bezugnehmend auf Fig. 2 wird darin eine seitiiche 55 
Querschnittsansicht des elektromotorischen Wagens 
von? g. 1 dargesteilt. An der Vorder- und Ruckseite des 
Wagf-:ai:fbaus 10 werden cin paar Vorderrader 34 in 



beriihrungsloser Beziehung. mit dem Boden bzw. ein 
paar Hinterrader 36 in kontakiierender Beziehung mit 
dem Boden angeordnet. Diese Rader 34 und 36 werden 
beiiebig angetrieben, so da£ sie dem Wagenaufbau 10 
behilflich sind, wenn dieser in eine Richtung fahrt, die 
durch das Lenkrad 28 gestcu ort wird Der Wagenaufbau 
10 wird mit einem Rahmen 33 versehen, der den Innen- 
raum des Wagenaufbaus unterteilt, welcher zwischen 
den Vorderradem 34 und den Himerradern 36 festge- 
legt wird. 

An einer Oberseite des Rahmens 38 wird eine Lenk- 
einheit 26 angeordnet, urn die Richtung des Autoauf- 
baus 10 zu andern. Die Lenkeinheit 26 enthalt ein Lenk- 
rad 28 das manuell durch den Fahrer betatigt wird, so 
daB der Wagenaufbau 10 gelenkt wird, und eine Lenk- 
welle 30, welche mit einem Lenkgriff 28 zusammen- 
wirkt Zudem weist die Lenkeinheit ein Lenkkraftuber- 
tragungseleraent i3 auf, welches eine Lenkkraft von der 
Lenkwelle 30 empfaugt und die Kraft zu einer Antriebs- 
einheit 52 ubertragt, die spater beschrieben wird, sowie 
ein erstes und ein zweites getriebenes Zahnrad 42 und 
44. . 

Die Antriebseinheit 52 wird mit der Lenkeinheit 26 
durch die getriebenen Zahnrader 42 und 44 verbunden. 
Die Antriebseinheit wird durch eine Antriebskraft von 
dem elektrischen Antriebsmotor 54 betrieben, so daB 
der Wagenaufbau 10 in eine Richtung angetrieben wird, 
die durch die Lenkeinheit 26 festgesetzt wird und daB 
die Autofahrrichtung automatisch geandert wird, wenn 
der Wagenaufbau 10 ein Hindernis bertihrt Die An- 
triebseinheit 52 weist ein groBes Zahnrad 58 auf, bei- 
spielweise ein spiraifdrmiges Zahnrad, welches die An- 
triebskraft von dem elektrischen Antriebsmotor 44 auf- 
nirnmt, sowie ein horizontales Kegelradgetriebe 62, wel- 
ches an einer Welle 60 bef estigt wird, die als Mittelachse 
des groBen Zahnrades 58 "dient Zudem weist die Einheit 
52 ein vertikales Kegelradgetriebe 64 auf, das in das 
horizontale Kegelradgetriebe 62 eingreift Das horizon- 
tale und das vertikale KegeLradgetriebe 62 und 64 wer- 
den in einem Gehause 66 aufgenommen, das urn die 
Welle 60 rotiert werden kann, wenn der Wagenaufbau 
.10 durch eine erhohte Belastung,.bedingt durch ein Hh> 
dernis beeinfluBt wird Ein paar ienkbare Rader 72 wer- 
den an einer Mittelachse des vertikalen Kegelradgetrie- 
bes 64 bef estigt, d. h. beide Enden einer Achse 70 verlau- 
fen durch Einfugepffnungen 68, die an den gegentiber- 
liegenden Seiten des Gehauses 66 ausgebildet werden. 

Die Fig. 3 und 4 zeigen auseinandergezogene per- 
spektivische Ansichten, welche Hauptteile der Lenkein- 
heit 26 bzw. der Antriebseinheit 52 darstellen. 

Fig. 5 zeigt eine vergrdBerte Querschnittsansicht, 
welche die zugeordnete Lenkeinheit 26 und die An- 
triebseinheit 52 illustriert Insbesondere steht das Lenk- 
rad der Lenkeinheit 26 nach auSen ilber die obere Ober- 
fiache des Autoaufbaus 10 vor, so da3 der Fahrer das 
Lenkrad 28 hantieren kann, urn den Wagenaufbau 10 zu 
lenken. Das Lenkrad 28 wird integrierend mit der Lenk- 
welle 30 vorgesehen, welches die Lenkkraft ubertragt, 
■■lie \p. cl-jtrn Liricrad 28 an rrn?r Se'.te der Antriebsein- 
heit 52 anliegt. 

Wie in den Fig. 3 und 5 dargesteilt wird, umfaBt die 
Lenkwelle 30 eine obere Leihtwelle 30a und u.:Ure 
Lenkwelle 30b, die gegenseitig durch eine Feder 40 ge- 
koppelt werden, welche als dazwischen eingeftigtes 
Lenkkraftubertragungselement dient Mit anderen 
Worten, es wird jeweils ein Federaufnahmeraum 46 an 
einem unteren Ende der oberen Lenkwelle 30a bzw. an 
einem oberen Endc der unteren Lenkwelle 30b gebildet. 
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An emem zentralen Bereich des jeweiligen Federauf- 

nahmeraums 46 wird ein Federbefestigungsvorsprung 

43 festgelegt, der eine Federbefestigungsnut 50 auf° 

weist, so daB die jeweiligen Enden der Feder 40 in die 

entsprechende Federbefestigungsnut 48 eingefugt wer- 

den, urn die Lenkkraft vom Lenkrad 28 zur Antriebsein- 
heit 52 zu ubertragen. Femer greift die uaterc Lenfcwel- 
le 30b an dessen unteren Ende in das erste getriebene 
Zahnrad 42 ein, welches mit dem zweiten getriebenen 
Zahnrad 44 verbunden ist Dieses zweite getriebene 
Zahnrad 44 greift in ein Zahnrad 74 auf einem oberen 
Umtang des Gehauses 66 in die Antriebseinheit 52 ein, 
so daB die Lenkkraft von der LenkweHs 30 zu der An- 
triebseinheit 52 oder gegenlaufig ubertragen wird. 

In der Antriebseinheit 52 verlauft die Welie 60 verti- 
cal durch den Rahmen 38. Auf dem oberen Ende der 
Welle 60 wird das groBe, ein spiraiformiges Zahnrad 
umfassen^.? Zahnrad 58 bef ~-%t, v;Shrend \ , izr? v «- 
:eren Ezu» der vVeile 0. ein vutkales Kegdradgerrii 
be 62 befestigt wird, das in ein horizontales Kegelradge- 2 o 
triebe 64 eingreift Das groBe Zahnrad 58 greift in ein 
kleines Zahnrad 56 ein, das ein Schneckenzahnrad um- 
faJJt, welches die Antriebskraft des Eiektromotors 54 

ve^E Und ™ «« «W aufweis, der nut einem Verzwei- 

muiaiiflaifadenVSiSS^to^iteSS f P^"^^^ VC1 und einen Glattungskonden- 
die Achseneinfflgeaffnung « und wSena^ dt^tnk ST' ^ « Aa, t, wiiti mit d« Batterie 118 durch einen 
baren Radern 72 montiert Femer wM einTater St Stromschalter f verbunden, so daO der Energiespan- 
der WeUeneinfugeoffnung SfSS^ SSr 18 ^ " "^^^^^-Betricbsspa, 



gleichzeitig werden die Melodien frequenziell durch die 
Lautsprecher SP reproduziert, gesteuert durch die 
Steuereinheit 1 10. 

Bezugnehmend auf Fig. 7 wird darin ein detailiiertes 
Schaltungsdiagramm der Steuereinheit 110 dargestellL 
In der Zeichnung ist ein Emitter eines PNP-Transistors 
Ql mit dchn Pol 106 verbunden, zum Laden der Batterie 
108 in einer zyklischen Ladeart Der Transistor Ql ist 
mit seinem Kollektor mit der aufladbaren Batterie 108 
und mit seiner Basis mit dem Oberiadeschutzbereich 
114 verbunden, so daB verhindert wird, da3 die Batterie 
108 zu sehr geladen (uberiaden) wird Die Basis des 
Transistors Ql wird femer mit einem OcJhtor 116 
verbunden, der den Transistor Ql schaltend antreibt, so 
daB das zyklische Laden der Batterie 108 bewirki wird. 
in aer Zeichnung wird eine Diode, die im allsremeinen 
mit D3 bezeichnet wird, angepaBt, so daB sie einen Um- 
kehrstroTa~!:3 2 ,^, p 0 j K , s von fJftr B? terie , ACJ m? ^^ 
binder. 

GemaB der Erfindung wird der Oberiadeschutzbe- 
reich 114 aus in Reihe geschalteten Widerstanden Rl 
und R2, zum Erfassen eines. Qberladenivea us der Batte- 
ne 108, und einem Invertierer IV1 zusammengesetzt 
der einen Eingang aufweist, der mit einem Verzwei- 



, „, „ — r *r a^iuci wuu cm imager /» in 

der Welleneuifugeoffnung 76 angeordnet, so daB ein 
glattes bzw. gleichmaBiges Drehen der Welle 60 sicher- 
gestellt wird, und eine vorstehende Stiitze 80 wird an 
einem Zentrum der Welle 60 ausgebildet, so daB die 
Welle am wegbewegen gehindert wird 

Fig. 6 zeigt ein Schaltungsdiagramm einer elektri- 
schen, erfmdungsgemSBen Schaltung. In der Zeichnung 
wird em AnschluB 100 von einer Seite einer herkommli- 
chen Wechselstrom-Energieversorgung mit einer Lade 



Batterie 108. Die Batterie 108 dient als Energieversor- 
gungsquelie und eine Ausgangsseite 104 der Ladeein- 
nchtung 102 wird mit einem Pol 106 an einer Seite der 
Batterie 108 verbunden. Zudem ist der Stromschalter 22 
von Fig. 1 mit der Batterie 108 und einer Steuereinheit 
110 verbunden, die die Geschwindigkeit des Motors 54 
steuert und verschiedene Melodien erzeugt. Die Steuer- 
einheit 110 wird derart angepaBt, daB sie das Oberladen 
und vollstandige Entladen der Batterie 103 kontroliiert 
Ln Lz^:.l.I:^ . S t z. 2. zh Piezc-I ^_/_ch.f, v.ixj 
mil cler Steuereinheit 110 verbunden. 

F-:i dr.- h Fig. 6 &r S cst-Jlten ele!::;-;. m Aaord- 
nung wird der AnschluB 100 mit der Wechselstromener- 
gieversorgung und der Ausgang 164 der Ladeeinrich- 
tung 102, der mit dem AnschluB 100 verbunden ist, mit 
dem Po! 106 der Batterie 108 gekoppelt, so daB die 
Batterie 108 geladen v/ird. Wenn der Stromschalter 22 
gescWosscm wird, wird der Motor 54 angetrieben und 



nung Vcc (+ 5 V) reguliert wird, die fur das Betreiben 
des Wagens notwendig ist. ........ 

Ferner wird ein Oberladedetektierbereich 120 fur das 
vollstandige Entladen der Batterie mit der Batterie 108 
45 verbunden, zum Erfassen eines abgefallenen Span- 
nungsniveaus der Batterie 108. Der Oberladedetektier- 
bereich 120 weist Widerstande R7 und R8 fOr das Setzen 
des vollstandigen Endadeniveaus, zwei Invertierer IY4 
und IV5 die seriell mit einem Verzweigungspunkt zwi- 



einrichtung 102 verbunden 7zm HOTd^ »,S«rf^ T , ™ U - imt einem Ver ^eigun g spunkt zwi- 

Batterie 108. Die B 22 50 Wderst^nden R7 und R8 verbunden werden 



und einen Widerstand R9 auf. Die Invertierer dienen 
jeweils als Puffer. 

Ein Ladedetektor 122 der seriell verbundene Wider- 
stande R10 und Rll aufweist, zum Erfassen eines Ein- 
55 gauges einer Ladespannung in einem Batterieiademo- 
dus, wird mit dem Pol 106 verbunden. 

ErfindungsgemaB weist ein 1-Chip-Microprozessor 
26 mehrere Eingangs/Ausgangsanschlusse PA0 bis PA3 
auf. zum Emtifangeri vc^rchied- 
6o -um Au:g-c^i vun JuersvjsaL.i. 1m bcsoiceren 
empfangt der AnscWuB PA2 des Ni;kroprocesnor W ?24 
ein LadeenaoSjngs.;;^;aI ^/u Lau-^etektor 122 und 
hmdert dabei den Wagenaufbau 10 am Bewegen wUh- 
rend des Batterielademodus. Der Ar-scbiuB PA3 c Mi- 
\5 kroprozessors 124 ist mit dem Ausgang des Oberiadeer- 
fassungsbereiches 120 und dessen AnschluB PAO mit 
einen Motortjeschwindigkeit-Setzbereich 126 vHnjn- 
den. DieTer Ben.'jh I'tf setz: slch einem va.i ioLt. 
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Widerstand VR1. der den Geschwindigkeitssteuerscha'l- Zeitkonstanten abhangt, die durch den Widerstand R4 

ter 24 in Fie 1 zugeordnet wird, eihen Widerstand R12 und den Kondensator CI festgelegt wird and derlnfr 

und Jn«u kondensator C3 zusammen. Ferner weist der sistor Q2 wird schaltend em-/ausgescha!.et in Ub-rem- 

Microprozessor 125 Anschliisse OSCl und OSC2 auf, stimmung rait dem vom CsziHator 1 lo zuge ,uh. ten b.- 

die mit einem gewohnlichen Quarzoszilator verbunden 5 gnal. AnschlieSend wird der Transistor Ql auch sctel- 

werden so daf Taktsignale crhalten verden. Der Vo- *rt*™™B"^^*^™?*^?%£ 

Siwindikeit-Setzbereich 126 funktioniert derart, Transistors Q2, so daB dxe Batter.e C J geiaden werden 

daB ehe L-dezeit des Kondensators C3 vorgesehen kann mit einer Gleichspannung auf ry.dische Ladeart 

wird, die dureh den variablen Widerstand VR1 mit Be- mit dem Ergsbnis einer verlangerten _ > . una 

zug auf einen Referenzwert (Schwellenwert) geandert io einer verbesserten Ladeeftizienz : der oeucrie 10* ^ 

wird, der vorher innerhaib eines Bereiches der Lade- d 1S sem Zeitpunkt emprangt der M.kn^oz.ssor 124 das 

soannung des Kondensators D3 als Motorgeschwindig- Signal, welches den Battenelademodus von den Wider- 

keitssignal gesetzt wurde, welches v/iedemm dem Mi- standen RIO und Rl 1 darstelk und c ; 3. v-gong des 

kroprozessoVl24zugefiLh«wird. . Autos wahrad ; der Battenelademodus unterbindet 

Zudera wist der Mikroprozessor :.24 mehra^ V a - is Wenn d-s >'iadene Niveau der Batt^O^denWert 

gangsanschliisse PBO bis PB7 auf, die mit entsprechen- ubersteigt, der durcn die Widerstande Itl und R2 des 

§-n Wid'rv'-den R13 b : * R20 verbunden werden. die Oberladeschutzbereiches 114 festgelegt wird, wird der 

einca D/A-./aai'ltr 128 urnfassen, der die Meiotien Ausgang .L'J Invertierers IV1 auf t- r ., :< ^r/eai 

oder das Alarmsignal von dem Microprozessor 124 in gesetzt En^precflend wird die Dtcda l.1 I aJJMj e- 

cin Spannungsniveau umwandelt In dem D/A-Wandler 20 schaltet und der Oszillator 1 16 somit gestoppt, dadurch 

128 wird der Widerstand der jeweiligen Widerstande wird der Battenelademodus vervollstandigt 

R13 bis R20 vorzugsweise derart festgesetzt, daB der Nachdem -der Battenelademodus ^<J««™J' 

mazimale Wert des Widerstandes doppelt so groB ist wird die pladene Spannung der * tt «"« ^^STm 

wie dessen minimaler Wert Der D/A-Wandler 128 wird se emladen, durch Einschalten des Stromschalters 22 

mit der Basis eines Transistors Q3 durch einenKonden- 25 und die Spannung wird dem Sp^annungsregutetor 118 

sator C5 und einen Widerstand R21 verbunden und ein durch den Stromschalter 22 und die Diode D2 zuge- 

Lautsprecher SP wird mit einem Kollektor des Transi- fuhrt Der Spannungsregulator 118 wandelt die von der 

stors C3 verbunden, der mit seiner Basis auch mit einen Batterie 108 entladene Spannung in em Spannungsm- 

Ausgang des Oberladedetektierbereiches 120 verbun- veau urn, das zum Betreiben der jeweiligen Schaltungs- 

den wird, durch einen Pull-up-Widerstand R22. 30 komponente notwendig ist 

Eine Motoransteuerung 130 wird mit dem AnschluB AnschlieBend legt wenn der M&roprozessor 124 kei- 
PA2 des Mikroprozessors 124 verbunden, zum Antrei- ne Verbindung der Ladeemnchtung 102 mit der Batterie 
ben des Motors 54 basierend auf der durch den Motor- 108, d. h. die Beendigung des Battenelademodus erfaBt, 
ueschwindigkeit-Setzbereich 126 gesetzten Geschwin- basierend auf dem Signal, das yon den VViderstanden 
digkeit Die Motoransteuerung 130 enthalt einen Tran- 35 R10 und Rl 1 zugefOhrt wird, er das Ladeschwellenwert- 
sistor Q4 mit einer Basis, die mit dem AnschluB PA2 des niveau Vth des Kondensators C3 fest, mitBeaig auf die 
Mikroprozessors 124 durch einen Widerstand R23 ver- Zeitkonstante, die durch den variablen Widerstand Rl 
bunden wird und einen Transistor Q5, der eine Basis, die des Motorgeschwmdigkeit-Setzbereiches 126 einge- 
mit dem Kollektor des Transistors Q4 durch einen Wi- stellt wird, so daB die gesetzte Geschwindigkeit des Mo- 
derstandR24 verbunden wird und einen Kollektor auf- 4 o tors 54 gelesen wird. Mit'anderen Worten, wenn die 
weist, der mit eine Ende des Motors 54 verbunden wird. Ladezeit des Kondensators C3 relativ zum ^JffW* 
Ferner enthalt die Steuerung 130 einen Transistor Q6 wertniveau VCTiangert-wird, dann- bestimmt der Mikro- 
mit einer Basis,die mitdem anderen Ende des Motors54 prozeB 124, daB die Geschwindigkeit des Motors 1 54 
verbunden wird und einen Kollektor aufweist, der die hoch ist Andererseits. wenn die Ladezeit des Kondensa- 
Energiespannung durch einen Widerstand R25 emp- 45 tors D3 kurzer wird, dann legt der Mikroprozessor 124 
fangt sowie einen Transistor Q7, mit einer Basis, die mit fest daB die Geschwindigkeit des Motors 54 niedrig 1st 
dem kollektor des Transistors Q6 durch einen Wider- Als nachstes gibt der Mikroprozessor 124 sequenaell 
stand R27 verbunden wird. Der Transistor Q7 wird ein/ die vorher programnuerten Melodien durch denu/A- 
ausgeschaltet durch einen Steuersignalausgang von Wandler 128 zum Transistor Q3 aus, welcher wiederum 
dem AnschluB PA1 des Mikroprozessors 124 und dient so die Lautsprecher SP antreibt zum Reproduzieren der 
zum Dampfen des Melodieausganges vom Micropro- Melodie. Zu diesem Zeitpunkt erzeugt der Mikropro- 
zessor 124; An einem Verbindungspunkt des Motors 54 zessor 124 ein PWM-Motorantriebss.gnai durch den 
mit der Basis des Transistors Q6 wird ein Widerstand AnschluB PA2 zum Transistor Q4, der wieaerum emge- 
R25 angeordnet, so daB eine Oberlastung erfaBt wird. schaltet wird, urn den Transistor Qo anz;-tremen und 
die auf den Motor 54 wirkt Dioden D4 und D5 zum 55 dabei den Motor 54 zu betreiben. frozen kann das 
Entfernen eines OberspannungsstoBcs sind parallel zwi- Auto durch den Motor 54 angetneben werden. 
schen dem Motor 54 und dem Transistor Q4 verbunden Bei diesem Zustand steigt, wenn der Motor 54 durch 

Nun wird ein Betrieb der derart konstruierten Steuer- Hindernisse iiberlastet wird, ein quer an den Widerstand 

■ ... . p 2 >,:' ?."" • •.";- ; r5:ickr Ftvovi an h. V"--I - • !' ^ -er iran- 

" 'im Batteridademodus wiid,Wan der Ausgang 104 eo sistor Qs'v.ird somit ausgeschaltet Er.- ,;r . ' ^«^«* 

c - Laded ':htun^ .r'.t dr ?vl tOS gekoppelt fas Potential des Anschlusses PA1 ce>- .. v -j.-c-xcssors 

wirdTder Umkehrstromschutzschatter 112 geoffnet Im 12-, auf nohes Niveau. Der Mikro,. ^* 

wesentlichen ist bei einer anfanglichen Ladezeitgebung stimmt somit die Oberlast, die auf den motor 54 wirkt 

der Batterie 108 das Oberladenivs-i durch die Wider- und sen ; mschUeBend den Ausgan- Anschlusses 

stiinde Rl und R2 des Oberladeschutzbereiches 1 14 auf 65 PA2 auf ; in niedriges Niveau In o>- i ;.Ji wird ae. 

cin niedriges Niveau gesetzt und somit gibt der Inverue- Transistor ausgeschaltet und der Motor o4 somu ge- 

rc '"'1 -H ttchci Niveau cus. UnttT d ; eser Bscirigung s*.onyt 

der Cs-.:i:-Ator IU eh Signal sua, das von ca/.cr Uei StMu.and des MotorsSl jsbtder Mikroprozessor 
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124 intermerierend das Motorantriebssignal durch den 
AnschluB PA2 aus, um das an den Widerstand R25 an'.ie- 
gende Stromniveau zu prufen, so daH das Entweichen 
der Gberiast bestimmt wird, die auf dea Motor 54 wirkL 
Resulderend wird, wenn der Motor 54 unter dessen 
Nenniasi betrieben wird, der Transistor QG emgesobrJ- 
tet und anscMeflend gibt der Mikroprozessor 124 das 
Melodiesigaal aus, durch die Ausgabeterminak PBO bis 
PB7. 

"/iiiu-jiic.'ijjsca, v,er^ dl; JpauDjing aer Battle u. J 
abfallt und kleiner wird als ein vorbestimmtes Niveau, 
auf das Bezug genommen wurde mit dem vollstandigen 
Entladezustand der Batterie :G3, dann wird der Aus- 
gang des Puffers, der die Inverrierer IV4 und IY5 um- 



if) 



faGt, auf me'ir'gf^ Mtve.iir * 
dsaF.\-i.-:;;!/,'.;:,\'. /.J-sses ; 
124 darste^lL SatsprecXMd err 

. i via \ Cc:r v: . . 

der Basrerie 103 repraseutiert, 



1!5t2t, 



lurch die Ausgabeurrr. 



hig geschalten. In diesem Fall wird das am AnschluB 
PA2 des Mikroprozessors 124 ausgegebene Motoran- 
triebsniveau gsSndert auf ein niedriges Niveau, so daB 
der Motor 54 gehemmt wird. Bei dam Oberlastzustand 
des Motors 54 prQft der Mikroprozessor 124 das Niveau 
cbs Stromas d?r an de*n V/k!ers + an:i R23 c^.iiegt {± h. 
die Bedingung des Transistors Q6, der leitfahig geschal- 
tet warden soil). Als ein gepriiftes Ergebnis wird, wenn 
vom ivlott ;• J4 entftnit ■vird, ar^hiie- 
i/ei-J /c-u Microprozcssor 124 ein Hches-Niveau-Si- 
gnal durch den AnschiuB PA2 ausgegeben, so daB das 
Auto normal xahrt 

V/ <ih; tnddessen wird das L'jilcrad 2Z, das nach oben 
auf den Autcaufbau 10 an der Vorderseice des Sitzes 12 
vor?:-':'. n Andern ch: f • Vricht-ir/f :!-s .vitos ver- 
'■■^-^ °- ^flkkrv* : - Lc.Yirades X* wird an ^ie 

ii.ii ^^V"*"*." 1 '* Ui -^3 cla-Ja an tioti ^cdcrdurnahLie- 
rauxn 45 befestigi ist, der zwischen der uatercn Seite de; 



A^rST. t ? ' anste " eder Al fS abe dsr M eiodie - 20 oberen Lenkwelle 30a und der oberen Seke der Siterea 

^ujTa l^'i!? 1 Ahernanv ffihrt, wenn in RichtungderLenkrotationsrichtung verdreht und die 
der Melod.e-Aus-Schalter 134 geschlossen wird, der Mi- untere Lenkwelle 30b greift auch™ dk Feder " 40eta 
kroprozessor 24 das Hohe-N.veau-Signal dem Transi- Folglich wird das erste getriebene Zahnrad 1 42 «S n it' 

gedXt wk^ 11 AnSCh ' UB ZU * S ° Mei ° die 25 dCm Untefen Ende der -tSnTenkwelTe^b gScop! 

d * • t . wv, , . pelt wird betrieben, so daB das zweite eetriebene 7a hn- 

ben. Anschheflend hemmt der Mikroprozessor 124 die Wenn das Oberladen der Batterie 108 erfaBtw rd durch 

^BeT e u„ e l£wf SSePA0 ; PA 35 den Oberladedetektor Sd£S 2S? 

die Bewegung des Wagens gestoppt wird 124 die Melodie, so daB das AJarmsignal auseeeeben 

gensTes^rieb e en ^ *" erfindun ^emaBen Wa- wird, welches den Ob-Wexu^S^aSS^ 

w?d SSS T^ 1 k , , dea ftromschaker 22 bestatigt, 40 Mikroprozessor 124 die Bewegung des Motors 54 und 

IqL -u^ P ff . 24- iU nd die Motoransteuerung wahrend das Oberladen der Batterie 108 durch den 
SIT OberladeschutebereichlMgepruf ^ N«*2ibE*' 
d lg keit die durch den Motorgeschwindigkeit-Setzbe- enden des zykUschen Lademod™ to d e BatterhT 108 

X^JRESS^ ir*™***** 1 ™* « 1-ftder Wagenwiede^tTp^ 

zahnrad 56 das mit dem Motor 54 gekoppelt 1st ange- des Stromschalters 22. 

s^rai e KS£S e i?^f d •!, be Ti Spi t!r ei ^ ein Wie oben aD 8 emerkt wurde - kann erfindungsgemaB 

h« T^S^^i,^^ D u U ^ h ^ S „ Dre - das Aut0 au ^atisch in eine Richtung gedreht werden, 

„S h .^ Ben i Z 1 ah , nrades 58 wird auch die WeUe 60 durch die Antriebseinheit 52 selbst wenh es Hindernisse 

d^ v^iT^^f K ^ elr . ad g etrie ^ 62 rotiert, so daB 50 beriihrt Folglich kann das Auto auch auf fcleE Raum 

das vemkale Keeekadeetnebe 64. w«.ch« ™v H. m w ef f ekdv ]auf | n . Zudem ^ ^ der ™ 

Siiz 12 darm vorgesehen hat, der Fahrer im Sitz 12 
sicher sitz-:n. 

Als nacJistes wird ein 2Ti/d::-s Ai5sfiihru t i^;beisnie! 
55 i r^-findungb-^rj .:. 

^ Fig, S zeigt ein eiektrornotorisches Auto, welches ais 
Kinder wagerj ausgefuhrt isL FJg. 9 steiit ein modiilzicr- 
D^iip-d cj: &J : \u.:^int.:--ivti c ;s in Fir. b 



das verukale Kegelradgetriebe 64, welches mit dem ho^ 
nzcntalen Kegelradgetriebe 62 zusammenwirkt, die zu 
dnhc^.e Radwelle 70 betreibt Entsprechead v/erden 
tt.j .<bnr-n R.-lkr gedreht und dabel der ,Vagen 
/«"r*"a.rts 

Im Bcrub wird, v/- r ,n aas Auto die Hindernisse wie 
2. B. einen Tursfock cder Mobel beruhrc, eine Drshmo- 
ne^* . '■■ M-.^r- zv.^c 1 -;} dsn v.,vkaL* u.^d 

hon?f .-, ' ; ' . , ? ; r . r , .u^.-i r 

:^ j a/is 

Angenomrnen, daB das Auto nicht in eine Rich turn' 
jedr-M ' ; -1:^ J i.-ch die Hiao-sriiLse n :d d:^ 
Bei^rr* rtf run ^■^otor 54 wirkt, u-erwiinscht 

zunimmt, kar.n der Oberiastzustand des Motors 54 er- 
faflt werden, aufgrund der Variation des Stromes am 
Widerstand R26 und der Transistor R6 wird somit leitfa- 



o .... 



^} dsn v.,vk 
:.lsj Cj, v/ei 



Vo.-derscita des Weg^s : ; --/v. 



::et vird i»r j 



Bezugnehmend auf die FiV. 8 und 9 ^/ird die I enkein- 
.. u.s d:.in Aufb?'u ti-s -..i , : ,'v-r i t,.:';r;J ?- 
65 n^n Ausf^hrang:Leisri;iI e:.: r c::it ur.dl djr Sitz !'J v/'*d 
durch ein Beit ersetzt, in dem ein Baby Iiegen kann. Bei 
dem Aufbau des zweiten erfindungsgemaBen Ausfuh- 
rungsbeispiels kann der Kinderwagen automatisch be- 
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trieben werden, durch Anbringen der gleichen Steuer- 
cinheit, wie im ersten AusfQhrungsbeispiel, aber ohne 
den Betrieb der Lenkeinheit. in ahnlicher Form kann 
sich in diesem Ausfuhrungsbeispiel der Kinderwagen in 
eine Richtung drehen, wenn er die Hindernisse beruhrt, 5 
wie nachrolgend beschrieben wird. 

Zuerst weist die Antriebseinheit 52, welche mit dem 
Motor 54 gekoppelt 1st ein kleines getriebenes Zahnrad 
56 auf, das auf der Welle des Motors 54 montiert ist, wie 
in Fig, 10 dargestellt wird. Eine Weile 60 wird drehbar 10 
an eincm Zentralbereich des groBen Zahnrades 58 mo- 
niert und Welienbefestigungsiager 82a and S2b werden 
an beiden Seiten des groBen Zahnrades angeordnet Die 
Welle 60 verl&uft vertikal durch ein Weilenloch 76, das 
an dcr Cbarseite des Gehaus *s ar.sgebildet rjird Ein 15 
horizon 1 : lies Kegelradgetriebe 82 wird an dem unteren 
£ndc si-jr /velle 60 durch ein pa:.ir Vdtaabefttftisuii.j.i* > 
ger im Gehause €6 befestigt Ferner wird eLi Distans- 
stQck 84 zwischen das Welienbefestigungsiager 78 und 
dem horizontalen Kegelradgetriebe 62 eingepaBt, so 20 
daB ein nach oben Bewegen des horizontalen Kegelrad- 
getriebes 62 verhindert wird.Jiin vertikales Kegelradge- 
triebe 64 wird mit dem horizontalen Kegelradgetriebe 
62 verbunden und eine Radwelle 70 wird in einen Mittel- 
punkt des vertikalen Kegelradgetriebes eingefugt, der- 25 
art, daB sie fiber die AuBenseite des Gehauses 66 vor- 
steht. 

Fcmcr werden ein paar lenkbare Rader an beiden 
Enden der Radwelle 70 befestig. Das kleine 56 und das 
groBe Zahnrad 58 sind in einern Getriebekasten 88 auf- 30 
genornmen, der am Wagenaufbau 10 mittels Schrauben 
86 befestigt wird. Lagerelemente 90 zum Sicherstellen 
einer gleichmaBigen Rotation der Radwelle 70 werden 
an gegcnuberliegenden Seiten des Gehauses 66 vorge- 
sehen, durch das die Radwelle 70 verlauf t 35 

Ferner weist der Kinderwagen eine elektrische Schal- 
tung auf, die derjenigen aus dem ersten AusfQhrungsbei- 
spiel (siehe Fig. 6 und 7) entspricht, die eine Melodie 
bcim Betrieb des Kinderwagens vorsieht, die ein Ober- 
laden und ein vollstandiges Entladen der Batterie 108 40 
verhindert, die den Motor 54 steuert und die automati- 
sche Richtungssteuerung beim BerQhren von Hindernis- 
sen vorsieht 

Der Kinderwagen wird nun gemaB dem zweiten Aus- 
fQhrungsbeispiel der Erfindung beschrieben. 45 

Durch Einschalten des Stromschalters 22 wird der 
Motor 54 betrieben und der Wagen fahrt, wahrend die 
Melodie durch den Lautsprecher SP ertont, gesteuert 
durch den Microprozessor 124. In Obereinstimmung mit 
dem Betrieb des Motors 54 wirkt das an der Welle des 50 
Motors 54 befestigte kleine Zahnrad 56 mit dem groBen 
Zahnrad 58 zusammen und die Welle 60, die mit dem 
groBen Zahnrad 58 verbunden ist, wird anschlieBend 
rotiert. Resultierend wird das horizontal Kegelradge- 
triebe 62 im Gehause 66 durch die Welie 60 gedreht 55 
Folglich wird die Radwelle 70 rotiert, so daQ das lenkba- 
re Rad 72 betrieben wird und dadurch der Wagenaufbau 
ffihrt(d. h.der Kinderwagen). 

Wahrend des Fahrens des Kinderwagens wird, wenn 
der Wagenaufbau 10 ein Hindernis beriihrt und die Be- 6 o 
lastung des Motors alizu r.iehr zurammt, das Gehause 66 
rotiert, in eine Richtung, in der die Belastung des Motors 
abnimmi, so daB der Wagenaufbau 10 kontinuierlich 
iaufen kann. Zu diesem Zeitpunkt pruft der Micropro- 
zessor 124 die Belastung des Motors 54, so daB der 65 
Motor 54 gehindert wird, unter Gberiastbcdingung zu 
kufc; h wie in Fig. 7 beschrieben vurde. Nach dem Weg- 
faii ucr Obsrbrfastung des Motors 54 farm aer Wagen- 



aufbau 10, gesteuert durch den Microprozessor 124. 

We oben beschrieben wurde, werden entsprechend 
dem erfindungsgemaBen eiektromotorischen Wagen, da 
der Wagen automatisch durch den Elektromotor lauft, 
die Eltern welche zumindest ein Kind haben mehr freie 
Zeit gewirmen. Zudem kann, da das Auto beim Betrieb 
verschiedene Melodien abstrahit, die Emotion des Kin- 
des verbessert werden. 

Obwohi die Erfindung mit Bezug auf spezieiie Aus- 
fuhrxmgsbeispiele beschrieben wurde, ist anzurnerken, 
daB verschiedene Modifikationen und Anderungen vor- 
genommen werden konnen, ohne den Schutzumfang 
der Erfindung zu verlassen. Z.B. kann ein Pedal, das mit 
dem variabien Widerstand gekoppelt wird, an der Un- 
terseite der Vorderseite des Sitzes vorgesehen werden, 
so daB die Wagenfahrgeschv/Lndigkeit gesteusrt wird. 
Zusa-ii:h kann .Ai Hiadernr --.^kriersensor verwen- 
det werden, urn den Wagen zu drehen, bevor dw Wagen 
ein Kindernis beriihrt 

Patentanspruche 

L Elektromotorischer Wagen fur Kinder, insbeson- 
dere Kleinkinder mit: 

einem Wagenaufbau (10), der ein Paar VorderrSder 
(34) und Hinderrader (36) aufweist, die an einer 
Vorder- und Hinterseite von einer Bodenplatte da- 
von befestigt werden, wobei die Rader beliebig an- 
getrieben werden, zum Fortbewegen des Wagens, 
die Vorderrader in einer berQhrungslosen Bezie- 
hung mit dem Boden stehen und die Hinderrader 
den Boden berQhren; 

einem Fahrsitz (14) fQr einen WagenfQhrer, wobei 
der Sitz auf einer oberen Seite des Wagenaufbaus 
(10) angeordnet wird; Lenkrnitteln (26) die ein 
Lenkrad (28) aufweisen, zum Andern der Wagen- 
fahrrichtung, sowie Lenkkraftflbertragungsmitteln 
(40) zum Empfangen der Lenkkraft, die durch das 
Lenkrad (28) erzeugt wird, wobei das Lenkrad (28) 
an einer vorderen Seite des Fahrersitzes (14) ange- 
ordnet wird; . 
. . elektromotorischen Antriebsmitteln (54), die in den 
Wagenaufbau (10) eingebaut sind, um eine An- 
triebskraft zu erzeugen, die fflr das Fortbewegen 
des Wagens notwendig ist; 

Antriebsmitteln (52) zum Betreiben des Wagens 
entiang der Richtung, die durch das Lenkrad (29) 
gesteuert wird und zum automatischen Andern der 
Wagenfahrrichtung vor einer erhdhten Belastung 
auf den Wagenaufbau (10); 

aufladbaren Energiezufiihrmitteln (108) zum Zu- 
fiihren der Betriebsspannung zu dem Wagen; und 
Steuermitteln (110) zum Erzeugen verschiedener 
Melodien beim Betreiben des Wagens, beim Veran- 
dern der Geschwindigkeit der elektrischen An- 
triebsmittel (54) und beim Festlegen des Oberla- 
dens und totalen Entiadens der Energiezuftihrmit- 
tel (^). _ _ 

2. Eiokiron'iOconscr.er V- a; ;^ei» r*.n -en ^,ua- 
durch gekennzeiehnet, daB die LenkmiUel (26) fer- 
ner eine Lcnkwelle (30), die integriere-r! mit dem 
Lenkrad (28) verbunden wird und das Lenkfcraft- 
ubertragungselement (40) aufweisen, das mit der 
Lenkwelle (30) zum Obertragen der Lenkkraft vom 
Lenkrad (28) zu den Antriebsmitteln (52) verbun- 
den wird, sowie ein erstes getriebenes Zahnrad (42), 
das in cin un ceres Enrle der Lenkwelle (30) fest 
eir.gr sift und eh r.veites gciriebents Zahnrad (^4), 
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zum Obertragen der Lenkkraft vom Lenkrad (28) 
zu den Antriebsmitteln (52) und zum Obertragen 
der Antriebskraft von den Antriebsmitteln (5.2) zum 
Lenkrad (28). ' 
3. Elektromotorischer Wagen nach Anspruch 2, da- 5 
durch gekennzeichnet, daB das Lenkkrafttibertra- 
gungselement aus einer Feder (40) und die Lenk- 
welle (30) aus einer oberen (30A) und einer unteren 
LenkweJIe (30B) bestehen, wobei jede der oberen 
und unteren Lenkweilen (30A, 30B) einen Feder- 10 
aufnahmeraum (46) mit einem Federbefestigungs- 
vorsprung (48) aufweist und der Vorsprung (48) 
eine Federbefestigungsnut (50) zum Befestigen der 
jeweiiigen Enden der Feder (40) umfafit 
4. Elektromotorischer Wagen nach Anspruch 1, da- i 5 
• durch gekennzeichnet d :3 die Antrieb^r; ,:J (52) 
umfassen: 

eb. grcBes TT'ihnrH (5?), : : ~ ~- r * 

(5J) eingreift, welches auf einer Antriebsv/olle des 
eiektrischen An trie bsmo tors (54) befestigt wird, 2 o 
zum Obertragen der Antriebskraft von den An- 
triebsmitteln (52), wobei das groBe Zahnrad (58) 
aus einem spiralformigen Zahnrad zusammenge- 
setzt ist und das kieine Zahnrad (56) aus einem 
Schneckenrad besteht; ^ 
ein horizontals (64) und ein vertikales Kegelradge- 
triebe (bevel gear) (62), die in einer gegenseitig ge- 
kreuzten bzw. zueinander senkrechten Richtung in 
Emgriff stehen und mittels einer Welle (60) rotiert 
werden, die fest an dem groBen Zahnrad (58) befe- 30 
stigtwird; 

ein Paar lenkbare Rader (72), die an den jeweiiigen 
Enden der Vortriebsachse (70) montiert werden 
und durch die Kegelradgetriebe (62, 64) angetrie- 
ben werden, wobei die Vortriebsachse (70) fest an- 35 
gebracht wird durch ein Zentrum des vertikalen 
Kegelradgetriebes (62); und 

ein Gehause (66) mit einer Welleneinfiigedffnung 
(76), die am Zentrum von einem oberen Vorsprung 
davon gebildet wird, einem Zahnrad (74), das an 40 
einem Umfang des oberen Vorsprungs festgelegt 
wird, sowie einer Vortriebsachse-Einfugeflffnung 
(68), die an einer vorgegebenen Position an einer 
unteren Seite davon ausgebildet wird, wobei das 
Zahnrad (74) am Umfang in das zweite getriebene 45 
Zahnrad (44) der Lenkrnittel (26) eingreift und die 
Kegelradgetriebe (62, 64) in dem Gehause (66) auf- 
genommen werden, wobei das Gehause (66) durch 
die Belastung der lenkbaren Rader (72) gedreht 
wird, die zunimmt, wenn der Wagen durch Hinder- 50 
nisse beeinfluBt wird. 

5. Elektromotorischer Wagen nach Anspruch 1, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Steuermittel (120) 
umfassen: 

einen Oszillator (116) zum Erzeugen eines zykli- 55 
schen Ladesignais fur die Energiezufuhrmittel 
(108); v 

einen uberladeschutzschaltungsbereich (114) zum 
Erfassen eines uberladencn Zustandes der Enenne- 
z tih-vnzl (308); einen LadezustandderoiW 6 c 
(122) zum Prilfen des Ladebetriebszustandes der 
Enepv — •■frhrmittel; 

eine Gesehwindigkeitsteuereinrichtung (126) zum 
Festsetzen der Geschwindigkeit der eiektrischen 
Antriebsmittel (54); 65 
einen Microprozessor (124) zum Erzeugen ver- 
schiedener Melodietone bei Betrieb des Wagens 
urd air Ausgabe eines Steuersignals fur das*\n- 
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treiben der eiektrischen Antriebmitiel (54); 
Ansteuermittel (130) zum Antreiben der eiektri- 
schen Antriebsmittel (54), die durch den Mircopro- 
zessor (124) gesteuert werden; und 
einen vollstandigen Entiadedetektor zum Erfassen 
eines vollstandig entladenen Zustandes der Ener- 
giezufuhnnittcl (108). 

6. Elektromotorischer Wagen nach Anspruch 5, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Ansteuermittel (130) 
umfassen: 

einen Widerstand, durch den ein hoher Strom flieBt 
bei der Oberiadung der eiektrischen Antriebsmittel 
(54) und einen Schalttransistor, der leitfahig ge- 
schaltet wird, entsprechend dem erhohten Strom 
. an dem Widerstand, so daB die Oberiadung der 
eiektrischen Antriebsmittel (54) an J j-a Micropro- 
zessor (124) ubertragen wird 

* . jrrox. — . : v d 0 ^:i "o:.. „ • y 

derwagensmit: . 

einem Wagen aufoau (10), der ein Paar Vorderrader 
(34) und Hinterrader (36) aufweist, die an einer Vor- 
der- und Hinterseite von einer Bodenplatte davon 
befestigt werden, wobei die Rader beliebig ange- 
trieben werden zum Fortbewegen des Wagens, die 
Vorderrader in einer beruhrungslosen Beziehung 
mit dem Boden stehen und die Hinderritder den 
Boden beruhren; 

einem Bett(12), das ein SitzrQckenteii aufweist; 
eiektrischen Antriebsmitteln (54% die in den Wa- 
genaufbau (10) eingebaut sind, zurn Erzeugen einer 
Antriebskraft, die notwendig ist fur das Fortbewe- 
gen des Wagens; 

Antriebsmittein (52) zum freien Fortbewegen des 
Wagens und zum automatischen Andern der Wa- 
genfahrrichtung vor dem Ansteigen der Belastung 
des Wagenaufbaus (10) in der gegenw5rtigen Wa- 
genfahrrichtung; 

aufladbaren Energiezufiihrmitteln (108) zum Zu- 
fuhren der Betriebsspannung zu dem Wagen; und 
Steuermitteln (110) zum Erzeugen verschiedener 
Melodien beim Betreiben des Wagens, beim Veran- 
dern der Geschwindigkeit der eiektrischen An- 
triebsmittel (54) und beim Festlegen des'4)berla- 
dens und totalen Entladens der Energiezufiihrmit- 
tel(108). 

8. Elektromotorischer Wagen nach Anspruch 7, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Antriebsmittel (52) 
umfassen: 

ein groBes Zahnrad (58), das in ein kleines Zahnrad 
(56) eingreift, welches auf einer Antriebswelle des 
eiektrischen Antriebsmotors (54) befestigt wird, 
zum Obertragen der Antriebskraft von den An- 
triebsmitteln (52), wobei das groBe Zahnrad (58) 
aus einem spiralformigen Zahnrad zusammenge- 
setzt ist und das kieine Zahnrad (56) aus einem 
Schneckenrad besteht; ein horizontals (46) und ein 
vertikales Kegelradgetriebe (62), die in einer ge- 
genseitig gekreuzten Richtung eingreifen und mit- 
tels einer Welle (69) rotiert werden, die test an dem 
grc Jw' L : !i:*ra J (J ^ ; ';. ' .-;c5"ig r wh d ; 
ein Paar ienkbarer Rader (72), die an den jeweiiigen 
Enden einer VcrU.V.^.cLe (70) mcr.^rt werden 
und durch die Kegelradgetriebe (62, 64) angetrie- 
ben werden, wobei die Vortriebsachse (70) fest an- 
gebracht wird, durch einen Mittelpunkt des verti- ' 
kalen Kegelrad-Getriebes (62); und 
ein Gehause (66) mit einer WelieneinfQgeoffnung 
(76), die an d?rn :/i;te J punkt von 'ju.j.ti oberen 
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Vorsprung davon gebildet wird, 
einem Zahnrad (74), das an einem Umfang des obe- 
rcn Vorsprimgs festgelegt wird, sowie eir.er Vor- 
triebsachse-EinfQgedrmung (6S), die an einer vor- 
gegebenen Position an einer unteren Seite davon 5 
ausgebildet wird, wobei d\z Kegeiradgetriebe (52, 
64) in dem Gehause (66) aufgenommen werden una 
das Gehause (66) durch die Belastung der lenkba- 
rcn R&der (72) gedreht wird, die zunimmt, wean cter 
V/agen durch Hindernisse beeinfluBt wird :o 

9. Elektromotorischer Wagen nach Anspmch 7, eia- 
durch gekennzeichnet, daB die Steuermittel (110) 
umfassen: 

einen Osziiiator (116) zum Erzeugen eines zykli- 
scfaen LcvJcsignals Kir ' die EnergiezuF/I :r-„:t :;\ 1 ; 

•J' *n •Ti'l^descV' tzsch 1 1 * r gsberetc r> •* 1 1 
Lk\ x^£ii eines flbeiiaienen Zu^candes Jer i*..-.^.-- 
zuiuhrmittel(108); 

einen Ladezustanddetektor (122) zum PrGfen des 20 
Ladebetriebszustandes der Energiezufuhrrnittel; 

eine Geschwindigkeitsteuereinrichtung (126). zum ; 

Festsctzen der Geschwindigkeit der eiektrischen 
Antriebsmittel(54); 

einen Microprozessor (124) zum Erzeugen ver- 25 
schiedener Melodietdne bei Betrieb des Wagens 
und zur Ausgabe eines Steuersignals fiir das An- 
treiben der eiektrischen Antriebsmittel (54); 
Ansteuermittei (130) zum Antreiben der eiektri- 
schen Antriebsmittel (54), die durch den Micropro- 30 
zessor (124) gesteuert werden; und 
einen Vollstandig-Entladedetektor zum Erfassen 
eines vollstandig entladenen Zustandes der Ener- 
giezufahrmittei (103). 

10. Elektromotorischer Wagen nach Anspruch 9, 35 
dadurch gekennzeichnet, daB die Ansteuermittei 
(130) umfassen: 

einen Widerstand durch den ein hoher Strom flieBt 
bei der Oberladung der eiektrischen Antriebsmittel 
(54), 40 
und einen Schalttransistor, der leitfahig geschaltet 
wird entsprechend .dem. erhohten .Strom -an dem ... 
Widerstand, so daB die Oberladung der eiektri- 
schen Antriebsmittel (54) an den Microprozessor 
(124) (ibertragen wird 45 
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